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DEPARTAMENTO DE CIENCIAS DE LA ENERGIA Y MECANICA 
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1. Tema: Característica estática de un sensor potenciométrico. 


2. Objetivos: 
a) Montaje, conexionado y uso de un sensor potenciométrico. 
b) Conexionado y manipulación de un controlador de motor para una unidad de 
husillo. 
c) Determinación de la característica estática para un sensor potenciómetro. 


3. Teoría. Una de las formas más sencillas prácticas y económicas para determinar 
pequeños y medianos desplazamiento es a través de los potenciómetros. Un 
potenciómetro está compuesto por un elemento resistivo, un elemento móvil al que se 
encuentra conectado por medio de escobillas u otra forma de conexión al elemento de 
resistivo. 
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La ecuación que gobierna el funcionamiento de estos sensores es: 


AS 


Donde p es la resistividad del material de resistencia, 1 la longitud del mismo y A 
su área transversal. 


4. Equipo necesario. 
El laboratorio le suministra: 


Sensor potenciométrico Festo MLO-POT-300-TLF. 

Controlador de movimiento. 

Bancada del husillo. 

Medidor de desplazamiento incremental (corredera de medición). 


opang 


Fuente de poder. 
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5. Procedimiento: 
a. Suministre la pila al profesor laboratorista para colocarla en el calibrador. 


b. Coloque el sensor potenciométrico en la bancada, de acuerdo a las 
instrucciones indicadas, asegurándose que se encuentre mecánicamente fijo. 


c. Conecte el controlador de movimiento, al motor de la bancada y a la fuente de 
alimentación de acuerdo a las etiquetas del equipo. 


CONTROL MOVIMIENTO 
HUSILLO 
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d. Conecte el multímetro a los cables de salida del sensor potenciométrico, 
PARA MEDIR RESISTENCIA ELECTRICA. 


e. Presionando los botones rojos ubique la bancada del husillo hacia uno de los 
extremos del husillo. CUIDADO, EVITE CHOCAR O FORZAR QUE LA 
BANCADA EJERZA FUERZA CONTRA LOS EXTREMOS, PORQUE EL 
MOTOR PODRIA QUEMARSE. 
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f. Encere el calibrador en la posición que usted escogió en el literal anterior. 
Asegúrese que se encuentra en milímetros. 


g. Vamos haciendo que el calibrador se desplace entre 0 y 174 mm. Tomamos 25 
posiciones de la bancada y anotamos la distancia marcada por el calibrador y 
la resistencia indicada por el sensor potenciométrico, y medida por el 
multímetro. 


h. Trate de que las 25 posiciones estén regularmente distanciadas, por ejemplo, 
7mm, cada 7mm aproximadamente, partiendo de la referencia 0. 


6. Resultados: 


a. Que característica estática Resistencia — Desplazamiento, encontró 
usted para el sensor potenciométrico. 
A partir de los valores de desplazamiento y variación de resistencia tomados en la práctica 
de laboratorio se realizó la tabulación de los mismos de modo que posteriormente estos 
pudiesen ser graficados y a partir de dicha gráfica se obtuviese la ecuación que representa 
la característica estática Resistencia — Desplazamiento correspondiente al sensor 
potenciométrico utilizado en el laboratorio. 
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FIG 1. Tabulación de los valores de desplazamiento y variación de resistencia 
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Característica Estática 
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FIG 2. Gráfica Resistencia — Desplazamiento 


A partir de la gráfica de la figura 2 se obtiene la formula correspondiente a la 
característica estática del sensor: 


y = —0.0158x + 4.1322 
Donde: 


Y = Resistencia. 
X = Desplazamiento. 


b. Calcule de la posición desconocida. ¿Cómo hizo el cálculo y por qué? 


Para el cálculo de la posición desconocida se trabajó con la ecuación de la característica 
estática previamente hallada, con la diferencia de que la variable despejada sería X 
(desplazamiento), de modo que remplazando Y (resistencia) obtuviésemos el valor de la 
posición desconocida correspondiente. 


Despejando X de la ecuación tenemos: 


_ (4.1322-y) 


Donde: Y = Resistencia. X = Desplazamiento. 
0.0158 


Remplazando y = 2.20 (posición desconocida): 


_ (4.1322 — 2.20) 


aog = 122.291 (mm) 


Siendo este el recorrido desconocido en el sensor, que se puede confirmar este valor 
debido al análisis previo realizado a la tabla de datos donde el valor de resistencia se 
ubica entre las posiciones de 119.18mm y 126.18mm. 
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c. ¿Qué forma gráfica tiene esta característica estática y por qué tiene 
esta forma? 


La característica estática tiene una forma gráfica lineal descendente, esto se debe a que la 
relación entre el desplazamiento y la resistencia es inversamente proporcional y a medida 
que el desplazamiento aumenta el valor de la resistencia disminuye como se puede 
observar en la figura 3. 
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FIG 3. Forma gráfica de la característica estática 


d. Calcule la sensibilidad del sensor. 


Para el cálculo de la sensibilidad del sensor se ocupa la fórmula de sensibilidad para una 
función lineal que es el caso correspondiente: 


(O, — 01) 
Sens = —— 
h-hh 


Donde: 


O1 = Resistencia inicial. 

02 = Resistencia final. 

11 = Desplazamiento inicial. 
I2 = Desplazamiento final. 
Sens = Sensibilidad. 


Se realizó el cálculo de la sensibilidad con todos los valores tomados y se sacó una 
sensibilidad promedio: 
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Posiciones | Sensibilidad | Sensibilidad Promedio 


FIG 4. Cálculo de sensibilidad 
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7. Conclusiones 


1. En nuestra gráfica de desplazamiento-resistencia del sensor potenciómetro, se 
pudo notar que a medida que aumentaba el desplazamiento, disminuía el valor 
de la resistencia. Sin embargo, se observó que los valores de resistencia apenas 
variaban. Esto sugiere que el sensor potenciómetro podría ser adecuado para 
aplicaciones que requieran medir cambios mínimos, como en el ámbito 
médico, donde la detección de pequeñas variaciones es crucial. 


2. Se pudo confirmar que la sensibilidad del sensor exhibe una mínima variación 
en cada uno de los 25 conjuntos de datos obtenidos. Esta consistencia indica 
que la sensibilidad es prácticamente constante, lo que sugiere un 
comportamiento lineal en el sistema. 
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8. Recomendaciones: 


1. Se sugiere adquirir el material propuesto por el ingeniero a cargo que se 
encuentra en la guía, con el fin de evitar posibles retrasos y contratiempos 
durante la práctica. 


2. Es crucial seguir las etiquetas en las borneras de control del mando del husillo 
al realizar el conexionado del motor. Esto no solo ayuda a evitar conexiones 
incorrectas, sino que también agiliza el proceso, facilitando la verificación por 
parte del docente en un tiempo más eficiente. 


3. Se sugiere revisar la batería CR2032 del calibrador antes de la toma de datos, 
ya que esto facilitará la realización de la práctica. 
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10. Anexo 1 
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